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© Apparel! de personnalisation automatfque de cartes. 

© [.'invention concerne un appareil de personnalisation de 
cartes comprenant au moins un dispositif de traitement 
desdites cartes et un automate de manipulation. Le dispositif de 
traitement comprend plusieurs unites de personnalisation (5) 
associees a une unite de commando, {.'automate de manipula- 
tion comprend un magasin d'alimentation (1), un magasin de 
reception (6}, un magasin de rebut (7) et des moyens de 
prehension de cartes (3) montes sur un dispositif de deplace- 
ment bidirectionnel (4). une logique de commande (L) etant 
reliee a I'unite de commande pour gerer les operations de 
personnalisation. 
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Description 


Appareil de personnalisation automatique de cartes . 


L'invention concerne un appareil de personnalisa- 
tion automatique de cartes et en particuiier de cartes 
a micro-circuit telles que les cartes bancaires. 5 

Las progres de la monetique ont favorise le 
developpement de cartes bancaires emises par des 
banques, des societes de credit ou autres etablisse- 
ments financiers analogues. 

Ces cartes bancaires, destinees au paiement sans 10 
especes, ou par exemple au retrait automatique de 
billets de banque, contiennent des donnees codees 
sur les pistes magnetiques presentes sur ces 
cartes. II s'agit en general d'informations concernant 
Temetteur de la carte et le titulaire lui-meme {nom, 15 
numero de la carte, base de determination du code 
secret, ...). Certains renseignements en particuiier 
sont inscrits en relief sur la carte (nom, numero du 
porteur), afin qu'ils puissent apparaitre aisement sur 
les souches de papier carbons aprds passage de la 20 
carte dans un appareil a souches approprie. On 
pafle aiors de cartes "embossees" , ou mieux 
"estampees". 

Plus recemment, on a pu observer ('introduction 
de micro-circuits {"puces") sur ces cartes a piste 25 
magnetique. Ces demieres se presentent done sous 
la forme de cartes mixtes, presentant a la fois une 
memoire electronique et au moins une piste magne- 
tique (piste IS02). 

Ces deux supports, microprocesseur et piste 30 
magnetique, doivent done recevoir les mdmes 
informations, Introduction du support electronique 
s'expliquant pour des raisons de securite d'emploi 
(inviolabilite). 

Neanmoins, si la personnalisation de la carte par 35 
sa piste magnetique est tres rapide (inferieur a 1 
second), celle relative au microcircuit prend au 
moins piusieurs dizaines de secondes (30 a 40 
secondes). 

On connait deux types de fabrication de telles 40 
cartes mixtes. Dans le premier cas, les cartes 
embossees et magnetiquement codees, sont intro- 
duces dans des lecteurs magnetiques encodeurs 
qui, a partir des informations fournies par la piste 
magnetique, encodent les microcircuits avec ces 45 
mSmes informations. La Societe SYSCAM a com- 
mercialise de tels appareils sous le nom de SYSCAM 
90. Cet appareil de personnalisation de cartes . 
bancaires a memoire utilise des lecteurs encodeurs 
du commerce et un micro-ordinateur, du type 50 
compatible IBM-PC qui peut gerer les operations de 
personnalisation de piusieurs lecteurs. La lecture de 
la piste magnetique IS02 de la carte bancaire 
provoque la recherche des informations correspon- 
dantes au porteur sur les disques du microordina- 55 
teur SYSCAM. Ces dernieres sont alors encodees 
sur le microcircuit par I' intermediate de I'encodeur 
a puce. 

Cet appareil effectue assez lentement I' operation 
de personnalisation (de I'ordre de 30 a 40 se- 60 
condes), ce qui est d ailleurs coherent avec Intro- 
duction manuelle des cartes dans les lecteurs 
encodeurs. Mais il est maintenant souhaitable 


d'accelerer la cadence de fabrication de ces cartes, 
a des couts de production raisonnables. 

II serait envisageable d'associer a chacun de ces 
lecteurs encodeurs un automate de manipulation qui 
alimenterait ceux- ci de cartes a personnaliser a la fin 
de chaque operation de personnalisation. Cette 
disposition ne serait cependant pas economique- 
ment satisfaisante et ne resoudrait de toute facon 
pas les problemes de tenteur lies a ('operation de 
personnalisation. 

Un deuxieme type de fabrication, existent en 
particuiier aux Etats-Unis, consiste a utitiser des 
appareils de personnalisation qui realisent toutes les 
operations de personnalisation a la fois, embossage, 
codage de la piste magnetique, codage du microcir- 
cuit. Ces appareils sont cependant tres tents. 

La presents invention cherche a pallier les 
problemes resultant de la lenteur de I'operation de 
personnalisation de cartes mixtes en opttmlsant la 
repartition temporelie des taches necessalres a la 
personnalisation. Ells permet d'ameliorer ainsl 
considerablement la cadence de fabrication de ces 
cartes et done d'en alleger les couts de production. 

Un autre but de ('invention est de fournlr un 
appareil de personnalisation de cartes mixtes a un 
prix accessible et d' installation facile. 

L'appareii de personnalisation propose est du 
type comprenant au moins un dlspositif de traite- 
ment de cartes, tel qu'un iecteur-encodeur et un 
automate de manipulation. Dans sa definition la plus 
generals, le dlspositif de traitement comprend 
piusieurs unites de personnalisation, associees 
chacune a une unite de commande propre a gerer 
les operations de personnalisation, tandis que 
I'automate de manipulation comprend : 

- un magasin d'alimentation propre a loger les cartes 
a personnaliser, 

- un magasin de reception propre a loger les cartes 
correc tement personnalisees, 

- un magasin de rebut propre a loger les cartes 
incorrectement personnalisfies ou d6fectueuses, 

- des moyens de prehension des cartes, montes sur 
un dispositif de depiacement bidirectionnel desdtts 
moyens, propres a : 

. extraire une carte du magasin d'alimentation, 

. transferer la carte au niveau d'une unite de 

personnalisation, 

. I'introduire dans ladite unite, 

. la reprendre de ladite unite, 

. la transferer au niveau du magasin de reception, ou 

du magasin de rebut si elle est defectueuse, 

. la decharger dans le magasin de reception, ou dans 

le magasin de rebut si elle est defectueuse, 

- une logique de commande, reliee a Punite de 
commande pour gerer les operations de personnali- 
sation, aptes a actionner lesdits moyens de prehen- 
sion et le dispositif de depiacement de maniere a 
intercaler pendant une operation de personnalisa- 
tion dans une unite de personnalisation, une ou 
piusieurs op6rations d'extraction, de transfert ou de 
dechargement d'une carte relatives a une ou 
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plusieurs autres unites de personnalisation disponi- 
bles. 

Avantageusement, ('automate comprend en outre 

- un dispositif separateur de cartes associe au 
magasin d'alimentation propre a extraire en partie 
une carte dudlt magasin, 

- des dispositif s de rangement des cartes, respecti- 
vement associes au magasin de reception et au 
magasin de rebut, propres a ranger une carte dans 
Tun desdits magasins. 

L'invention est particulierement destinee a des 
cartes comprenant une ou plusieurs pistes magneti- 
ques codees et un micro-circuit non code, t'opera- 
tion de personnalisation consistant au codage du 
microcircuit a i'aide des donnees presentes sur la 
carte et/ou des informations emmagasinees dans 
r unite de commande. 

Les unites de personnalisation sont aiors des 
lecteurs-encodeurs mixtes de cartes a piste magne- 
tique et a microcircuit comprenant un connecteur de 
carte a memoire. 

Une variante consiste a personnailser le microcir- 
cuit a partir d'informations estampees (ou "embos- 
sees") sur une carte, qui peut etre depourvue de 
piste magnetique. 

II est encore envisageable que les unites de 
personnalisation soient elles-mfimes ou compren- 
nent des dispositrfs d'embossage ou des dispositifs 
de marquage ou encore des encodeurs magneti- 
ques. 

Selon un premier aspect de ('invention, les 
magasins d'alimentation et de reception se presen- 
ted sous la forme de cassettes interchangeables et 
amovibles. 

Avantageusement, au moins un capteur est 
associe au magasin d'alimentation afin de detecter si 
celui-ci est vide, tandis qu'il est associe au moins un 
interrupted d'etat au magasin de rebut afin de 
detecter si celui-ci est plein. 

Selon un autre aspect de ('invention, les disposi- 
tifs de separation ou de rangement des cartes 
comprennent au moins un moteur preferablement 
reducteur et une courroie de caoutchouc prefera- 
blement revetue d'une couche silicones. 

Avantageusement encore, le dispositif de separa- 
tion comprend au moins un capteur afin de detecter 
si une carte est sortie du magasin d'alimentation, la 
commande du moteur du dispositif de separation 
etant maintenue tant que ladite carte n'est pas 
detectee par ledit capteur. 

Ledit capteur transmet alors a la logique de 
commande un signal de defaut de separation si la 
carte a extraire n'est pas detectee par le capteur au 
bout du temps normalement prevu pour ('operation 
d'extraction, ce signal pouvant dtre egalement 
interprets par la logique de commande comme un 
signal de magasin d'alimentation vide si la logique de 
commande recoit simultanement un signal du cap- 
teur associe au magasin d'alimentation. 

De maniere sembiable, chaque dispositif de 
rangement comprend au moins un capteur afin de 
detecter si une carte est presente a I'entree du 
magasin de reception (respectivement de rebut), la 
commande du moteur de chaque dispositif de 


rangement etant maintenue tant que iadite carte est 
detectee par ledit capteur. 

Comme on le verra plus loin, les moyens de 
prehension des cartes comprennent une pince 
5 commandee preferablement par un moteur reduc- 
teur associe a un excentrique. 

Plus particulierement, il est associe a ladite pince 
au moins deux interrupteurs d'etat commandant 
respectivement les positions ouverte et fermee de la 
W pince. 

Celle-ci presente Tavantage d'avoir deux degres 
de iiberte pour absorber les erreurs de positionne- 
ment au niveau des lecteurs et qui sont rendus 
possibles par Taction d'un ressort et de rondelles 
15 flexibles disposes dans la mecanisme de la pince. 
Selon un autre aspect de l'invention, le dispositif 
comprend : 

- un moteur preferablement a courant continu, 
permettant le deplacement des moyens de prehen- 

20 sion le long d'un premier axe correspondent aux 
positions d' arret desdits moyens devant un magasin 
ou une unite de personnalisation, 

- un moteur preferablement reducteur, permettant le 
deplacement des moyens de prehension to long 

25 d'un second axe correspondent au transfert d'une 
carte entre les moyens de prehension et une unite 
de personnalisation ou un magasin. 

Plus precisement, te dispositif de deplacement est 
muni d'au moins une cellule permettant la locaJisa- 

30 tion d'une unite de personnalisation ou du magasin 
s6lectionne le long du premier axe de deplacement. 

II est preferable qu'il soit associe a ladite cellule au 
moins deux autres cellules, situees de part et d'autre 
de iadite cellule, permettant le ralentissement du 

35 dispositif de deplacement a I'approche de I'unit6 de 
personnalisation ou du magasin selectionne. 

Plus particulierement, un dispositif de deplace- 
ment comprend au moins deux interrupteurs de 
securite detectant une surcourse le long du premier 

40 axe, respectivement prevus a ia position initiaJe et a 
la position finale dudit dispositif sur cet axe. 

De maniere similaire, le dispositif de deplacement 
est muni d'au moins deux interrupteurs de securite 
detectant une fin de course le long du second axe, 

45 respectivement prevus a la position de retrait et a la 
position avancee de la pince le long de cet axe. 

Enfin, il est tres avantageux qu'il soit associe au 
dispositif de deplacement au moins un capteur pour 
detecter la position de retrait des moyens de 

SO prehension le long du second axe, tandis que les 
moyens de prehension sont munis d'un autre 
capteur qui, occulte par un drapeau dispose a 
I'entree de chaque unite de personnalisation, indi- 
que la position d'avancement des moyens de 

55 prehension devant tesdites unites de personnalisa- 
tion. 

Parailelement, il est associe au dispositif de 
deplacement au moins un interrupteur, place a 
I'entree de chaque magasin, permettant de position- 
60 ner la pince devant le magasin correspondent. 

Dans un mode de realisation preferentiel de 
('invention, les unites de personnalisation compren- 
nent chacune un assemblage de guidage propre a 
permettre I'introduction correcte d'une carte dans 
65 ladite unite et de compenser les ecarts de position- 
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nement. 

Chaque unite da personnalisation comprencl 
avantageusement un contact indiquant I'introduc- 
tion et Is positionnement correct d'une carte dans 
ladite unite et transmettant un signal a l'unite de 
commande des unites de personnalisation initial!- 
sant roperation de personnalisation. 

L'unite de commande des unites de personnalisa- 
tion est programmee de maniere preferentielie afin 
qu'elle envoie une serte de signaux a la logique de 
commande indiquant : 

- I'etat de disponibilite des unites de personnalisa- 
tion, 

- I'etat d'achevement de ('operation de personnalisa- 
tion en cours dans les unites de personnalisation en 
fonctionnement, 

- I'etat de fin d'operation de personnalisation de la 
carte en traitement dans l'unite de personnalisation, 

- le resultat de roperation de personnalisation pour 
ladite carte. 

D'autres caracteristiques et avantages de I'inven- 
tion apparattront a I'examen de la description 
detaillee ci-apres et des dessins annexes, sur 
lesquels : 

- la figure 1 est un schema de principe de 
I'appareil de personnalisation vu en perspective 
cavallere, selon I'invention ; 

- la figure 2 est un schema de principe du 
meme appareil, vu de dessus ; 

- la figure 3 est un schema fonctionnel du 
mime appareil, illustrant les relations existant 
entre les differentes parties de I'appareil et la 
logique de commande ; 

• la figure 4 est un schema detaille du 
magasin d'alimentatlon et du dispositif de 
separation qui lui est associe ; 

- la figure 5a est un schema detaille de la 
pince ; 

- la figure 5b est un schema detaille du 
dispositif de depiacement et de la pince montee 
surce dispositif; 

- la figure 6 est un schema de la pince en 
position avancee devant le magasin d'alimenta- 
tlon; 

- la figure 7 est un schema des magasins de 
reception et de rebut ainsi que de la pince en 
position avancee devant le magasin de recep- 
tion; 

• la figure 8 est un schema detaille des 
lecteurs encodeurs et de la pince en position 
avancee devant Tun de ces lecteurs-encodeurs 
* 

- la figure 9 est un schema de principe 
illustrant les differentes connexions electron!- 
ques entre les capteurs, les moteurs et les 
interrupteurs avec la logique de commande ; 

- la figure 10 est un tableau des signaux 
transmis ou recus par chaque poste de I'appa- 
reil de personnalisation ; 

- la, figure 1 1 est un diagramme des opera- 
tions de personnalisation d'une carte ; 

- la figure 12 est un diagramme de gestion 
des operations de personnalisation pour tous 
les lecteurs-encodeurs. 

Sur les figures 1 et 2, on a represents I'appareil de 


personnalisation dans son ensemble. Celui-ci est 
constitue d'une table propre a supporter les diffe- 
rents sous-ensembles de r appareil. L'appareil com- 
prend schematiquement un magasin d'alimentatlon 
5 1 , contenant les cartes a personnaliser, un dispositif 
de separation des cartes 2 (appele encore "depi- 
leur"), des moyens de prehension 3, qui peuvent 
dtre par exemple une pince, un dispositif de 
depiacement bidirectionnel 4, un ensemble de cinq 
10 lecteurs-encodeurs 5, un magasin de rebut pour 
loger les cartes defectueuses 7, lui-meme muni d'un 
dispositif de rangement des cartes 8 (encore 
appele 'empileur"), et un magasin de reception 6 
pour loger les cartes personnalisees, egalement 
15 muni d'un dispositif de rangement des cartes 9. 

Dans le mode de realisation preference!, les 
magasins et les lecteurs-encodeurs sont situes 
sensiblement sur un meme axe tandis que le 
dispositif de depiacement est dispose sur un axe X 
20 parallels a I'axe des magasins et des lecteurs-enco- 
deures. La pince, perpendiculaire au dispositif de 
depiacement, se deplace done le long d'un axe Y, 
perpendiculaire a I'axe X, et fait face aux magasins et 
aux lecteurs-encodeurs. 
25 La table T peut Itre recouverte d'un capot de 
protection, non reprdsente. Les dimensions hors- 
tout sont typiquement les suivantes : 1 100 x 800 x 
300 mm. L'ensemble de I'automate est fixe sur une 
piatine ayant un bonne rigidity. 
30 Sur la figure 2, on a egalement indiqu6 les 
capteurs optiques, representes par la lettre C, les 
interrupteurs repre sentes par les lettres SW, 
propres a transmettre des signaux a une logique de 
commande qui gere toutes les operations de 
35 I'automate. On remarque egalement des contacts R 
qui, eux, transmettent des signaux a l'unite de 
commande des lecteurs-encodeurs. Les fonctions 
de ces capteurs, de ces interrupteurs et de ces 
contacts seront detaillees dans la description des 
40 figures relatives a chaque ensemble de I'appareil. 

Dans son fonctionnement le plus general, une 
carte a personnaliser, contenue dans le magasin 
d'alimentation 1 est "depilee" a I'aide du dispositif de 
separation 2, actionne par un moteur M10. 
45 La pince 3, commandee par le moteur M20. saisit 
alors la carte et la tranfere en effectuant un 
depiacement bidirectionnel vers les lecteurs-enco- 
deurs 5, ou elie la depose. Cette pince 3 est mue 
selon les deux axes horizontaux perpendfculaires 
50 entre eux, X et Y, par le dispositif de depiacement 4. 
Le dispositif de depiacement est actionne par deux 
moteurs M21, M22. A la fin de roperation de 
personnalisation, la pince 3 reprend la carte person- 
nalisee (ou eventuellement defectueuse) et la de- 
55 charge dans I'un des magasins de sortie approprie, 
le magasin de reception 6 ou le magasin de rebut 7 
pour cartes defectueuses. Des dispositifs "empi- 
leurs" 8 et 9 (actionnes respectivement par les 
moteurs M30 et M40) assurent I'introduction de la 
60 carte. 

La figure 3 illustre plus particuiierement comment 
les differents ensembles de I'appareil de personnali- 
sation selon I'invention sont electriquement relies 
entre eux. Une logique de commande L centralise la 
65 gestion des diverses operations de ['automate. Elle 
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recoit tout d'abord en entree ies informations 
provenant des magasins 1, 6, 7 (etat du magasin) 
ainsi que des dispositifs separateurs associes a 
chaque magasin 2, 9, 8. Ces informations sont 
donnees par des capteurs ou des interrupteurs 
indiques sur la figure 2 respectivement par tes iettres 
C et SW. 

Des coupleurs photo-electron iques sont pr6vus 
sur ies iignes d'entree afin d'en assurer I'isolement 
galvanique. 

Uunite de commande recoit egalement Ies don- 
nees provenant de I'unite de commande des 
lecteurs-encodeurs U. Celle-ci gere les operations 
de personnalisation propres aux iecteurs encodeurs 
5-1, ... 5-5. Des contacts R font I'interface mecani- 
que entre I'automate et cette unite de commande U. 

La logique de commande L est dans le mode de 
realisation preferential de ('invention un micro-pro- 
cesseur de ta familie INTEL du type 8088. II ne gere 
que les operations relatives a ('animation de I'auto- 
mate. Quant a I'unite de commande des Iecteurs, 
c'est typiquement un microordinateur IBM-PC (ou 
tout compatible avec ce dernier). 

La communication entre la logique de commande 
L et I'unite de commande des Iecteurs U se fait, 
comme represents sur la figure, par une liaison 
RS232C. D'autre part, deux types d'informations 
logiques issues des Iecteurs sont communiques a la 
logique de commande (carte presente, operation de 
personnalisation terminee). Les details de ces 
informations seront explicites plus loin. 

La liaison RS 232C peut egalement servir pour un 
eventuel telechargement du logiciel de I'automate. 

La logique de commande L est p revue, soit avec 
de la memoire mode, programmable et effacable 
REPROM dans ie cas ou ie programme de gestion 
de ('automate est fige, soit ayec une memoire vive 
RAM dans le cas d'un telechargement. II s'est avere 
qu'une capacite de 8 kilooctets etait sufffsante. 

La logique de commande L comporte d'autre part 
des Iignes de sortie pour transmettre des signaux 
d'interruption ou de commande aux moteurs action- 
neurs M, et eventuellement un dispositif d'affichage 
lumineux ou sonore pour messages d'alarmes. C'est 
en particuiier ie cas du moteur M20 (ouverture et 
fermeture de la pince 3), des moteurs 21 et M22 
(dispositif de deplacement 4 selon les axes X ou 
Y).Des relais (cas des commandes pour les moteurs 
M21 a M22) ou des transistors de puissance (autres 
cas) servent d'interfaces sur ces Iignes de sortie. 

Les cartes entr6e et sortie peuvent etre modu- 
laires et separees. 

It est maintenant fait reference a la figure 4 qui 
decrit de maniere detaillee le magasin d'alimenta- 
tion 1 des figures 1 et 2, ainsi que le dispositif de 
separation 2 ("depileur"). 

Le magasin d'alimentation se presente sous la 
forme d'une cassette amovible pouvant contenir par 
exemple jusqu'a 200 cartes. Les cartes, prealable- 
ment embossees, ont des dimensions standard : 86 
x 54 mm (norma ISO 3554). Ce sont, dans le mode 
de realisation preferential de ('invention, des cartes 
mixtes comprenant a la fois une piste magnettque, 
du type IS02. et un microcircuit. Empilees, les unes 
contra les autres, elles sont toutes orientees de la 


meme facon, le microcircuit etant du cdte externa 
par rapport au dispositif de deplacement. 

Embossees, elles presentent une epaisseur maxi- 
male de 1,3mm. La cassett, ou peuvent se ioger 
5 verticatement 200 cartes environ, a done des 
dimensions typiques : 90 x 90 x 300 mm. 

Un plateau 1.1 muni de ressorts 1.2 et 1.3 exerce 
une pression sur ta pile des cartes 1.5 et ies 
maintient verticales. Cette disposition verticale a 
10 ete jugee preferable a une disposition horizontal ; 
dans cette derniere en effet, les cartes embossees, 
mises a plat, gtisseraient vers le cote de plus faible 
epaisseur. La pression uniforme exercee par le 
plateau 1.1 sur les cartes verticales pallie cet 
15 inconvenient. 

Une cellule C10, de type capteur a reflexion, 
permet d'indiquer si le magasin est vide. Typique- 
ment on utilise une cellule, modele OPB 703A. 
Sur cette meme figure 4, on a represents le 
20 dispositif de separation 2 des figures 1 et 2. (I 
comporte deux poulies 2.1 et 2.2 et un moteur 
reducteur M10 muni d'un arbre de rotation. Une 
courroie de caoutchouc 2.4 revetue d'une couche 
siliconee est tendue sur les deux poulies 2.1 et 2.2 et 
25 un galet 2.3 monte sur t'arbre de rotation. Le 
dispositif de separation ou "depileur" 2 est place en 
bout du magasin d'alimentation 1, face a ce dernier. 
Les poulies 2.1 et 2.2 sont positionnees de telle 
sorte que la courroie 2.4 est placee contre (a carte a 
30 extraire du magasin 1. 

Une cellule C11 du m§me type que C10 est situee 
dans le prolongement de la largeur du magasin, dans 
la direction d'extraction de la carte. Cette celtuie C1 1 
commande le moteur reducteur M10. Tant que la 
35 carte a extraire ne masque pas cette cellule C10, la 
commande d'actionnement du moteur M10 est 
maintenue. La cellule O10 est placee de telle sorte 
que la carte sorte d'environ 50 mm du magasin 1 . 
Lorsque la cellule C10 detecte la carte extraite, (a 
40 commande d'actionnement du moteur M10 est 
arretee. Celle-ci est declenchee de nouveau lorsque 
la pince 3 saisit la carte extraite. La roue libre montee 
sur I'axe moteur de M10 permet en effet une prise 
aisee de la carte par la pince. Le moteur M10 est 
45 alors de nouveau mis en marche, ce qui entralne la 
rotation de la courroie 2.4 et ('extraction d'une 
nouvelle carte. 

L'operation d'extraction dure environ 2.5 se- 
condes. La logique de commande L qui gere toutes 
SO les operations de ('automate est programmee de 
telle sorte que si au bout d'un temps determine, par 
exemple 3 secondes, la cellule 011 n'a pas envoye 
de signal indiquant la detection d'une carte, une 
alarme (umineuse (ou sonore) soit mise en marc he. 
55 La logique de commande L examine alors si elle a 
deja enregistre un signal provenant de la cellule C10 
detectant un magasin d'alimentation vide. Deux 
signaux d'alarme sont done a envisager : te premier 
(lumineux ou sonore, ou eventuellement affichage 
60 sur un terminai vid6o) Indique une anomalie du 
dispositif de separation 2 ; le second, different du 
premier (par exemple lumineux et sonore, ou 
eventuellement affichage sur un terminal video), 
signale un magasin d'alimentation vide. L'absence 
65 de cartes entrains evidemment que la cellule 01 1 ne 
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peut detecter aucune carte, sans que le depileur 
lui-mdme presente un defaut de fonctlonnement. 

La figure 5a represente ies moyens de prehension 
3. Ces derniers se presentent dans un mode de 
realisation de ('invention sous la forme d'une pince 3, 
k extremites plates et mobiles et pouvant saisir 
adequatement une carte embossee. 

De facon k ne pas endbmmager le microcircuit, 
ies cartes sont empilees dans le magasin d'alimenta- 
tion de facon a. ce que le microcircuit, en general 
situe dans un coin superieurde la carte, soit situe du 
cdte exterfeur k ('ensemble dispositif de deplace- 
ment-pince. Par contre, la pince 3 saisit la carte de 
maniere a ce que la carte soit fermement maintenue. 
II convient cependant de proceder aux ajustements 
necessaires pour que la pince pulsse loger convena- 
blement fa carte dans Ies unites de personnalisation. 
Un espace suffisant doit dtre prevu pour que la pince 
puisse se deplacer au dessus des lecteurs-enco- 
deurs. 

La pince 3 est commandee par un motoreducteur 
M20. Preferablement, un moteur est associe k un 
excentrique, ce qui permet une plus grande preci- 
sion dans le mouvement. Ce moteur transmet, par 
Tlntermediaire d'une came 3.1 , des mouvements aux 
extremites plates de la pince et n'utilise qu'un sens 
de rotation. Les bras de la pince sont sollicites sur 
I'exentrique par un ressort 3.2. Des microinterrup- 
teurs SW200 et SW201 disposes k i'interieur de la 
pince actionnent Touverture et la fermeture de la 
pince et permettent d'envoyer k tout moment les 
signaux pince ouverte, pince fermee k la logique de 
commando. Ces interrupteurs sont miniaturises et 
se presentent sous la forme de microcontacts. 
Typiquement, ce sont des microinterrupteurs QS, de 
type AH 3206. Le moteur M20 est directement 
commande par la logique de commande L. 

La pince 3 presente deux degres de liberie. Le 
premier, selon Paxe Y, correspond k I'avancement 
(respectivement au retrait) de la pince vers un 
magasin ou un lecteur (respectivement d'un maga- 
sin ou d'un lecteur). II est permis gr&ce a. un ressort 
3.3 dispose sur I'axe sur iequel est montee la pince. 
L'autre, selon I'axe X, permet k la pince d'absorber 
les erreurs de positionnement au niveau des 
lecteurs. II est rendu possible par Taction de deux 
rondelles fiexibles non representees. 

La figure 5b illustre le dispositif de deplacement 
ainsi que la pince precedemment decrite. 

Celle-ci, portant la reference 3, est montee par 
rintermediaire d'une vis sans fin k un chariot 4.1, lui 
meme fixe k un dispositif de deplacement 4. Deux 
axes de deplacement dans le plan horizontal de la 
table T, perpend iculaires entre eux (axes X et Y), 
sont possibles. 

Le premier (I'axe X), correspond aux positions 
d'arret du chariot devant I'un des postes de 
Tappareil de personnalisation, k savoir un magasin 
(alimentation 1 , rebut 7, reception 6) ou un lecteur- 
encodeur 5. La pince 3 reste alors fixe le long de 
I'axe Y, tandis que le chariot 4.1 se deplace le long 
de I'axe X. 

Le second (I'axe Y), perpendiculaire k I'axe X, 
correspond k I'avancement (respectivement au 
retrait) de la pince 3 vers un magasin (1, 6, 7) ou un 


tecteur-encodeur 5 (respectivement d'un magasin 
ou d'un lecteur-encodeur). Le chariot 1 reste aiors 
fixe, tandis que !a pince 3 est mobile le long de I'axe 
Y. 

5 Les deplacements selon I'axe X sont commandes 
par un moteur M22, de preference un moteur k 
courant continu. Le dispositif com port e deux tubes 
de guidage 4.2 et 4.3 sur lesquels est logs le chariot 
4.1. Une courroie 4.4 est tendue entre un galet 4.5 

10 monte sur I'axe du moteur M22 et un galet de renvoi 
4.6. Le chariot 4.1 est egalement fixe k cette courroie 
4.4 et se deplace sous Taction de la rotation de la 
courroie 4.4, elle-meme mue par le mouvement de 
rotation de I'arbre du moteur M22. 

15 Deux interrupteurs SW220 et SW221 sont prevus 
aux deux entremites, de part et d'autre de la course 
du chariot pour interrompre la commande du moteur 
M22 en cas de surcourse. Ce sont des micro-inter- 
rupteurs QS k levier k roulette du type AN 3266. La 

20 course du chariot est limitee sur un cdte par la 
position du chariot 4.1 devant le magasin d'aiimenta- 
tion 1 (position initiate), et sur Tautre par la position 
devant un magasin de sortie, par exemple dans le 
mode de realisation decrit, le magasin de reception 6 

25 des cartes personnalisees. 

Parallelement aux tubes de guidage 42 et 4.3 est 
fixee une reglette 4.7 comportant un certain nombre 
de trous correspondent aux differentes positions 
des trois magasins (1, 6, 7) et des cinq lecteurs-en- 

30 codeurs 5. Ces trous sont detectes par une cellule 
optique k transmission C221 situee k la base de la 
pince, du cdte du chariot. Celle-ci "voit" done les 
differents trous situes sur la reglette 4.7 et emet un 
signal k la logique de commande k chaque trou 

35 detecte, lorsque cette cellule C221 n'est plus 
occultee. 

Le enieme signal correspondent au enieme trou 
detecte est interprete comme un signal d'arret par la 
logique de com mande qui arrete aiors le moteur 

40 M22. Le chariot se trouve ainsi positionne devant le 
poste desire. 

La Vitesse de deplacement du chariot etant 
relativement grande (de Tordre de 200 mm/sec), le 
chariot ne s'arrdte pas instantanement et la preci- 

45 sion obtenue sur la position d'arret peut alors etre 
mediocre, ^interpretation des signaux et Tarret du 
moteur sont executes quasi-instantanement. L'ar- 
bre du moteur M22 a egalement un moment 
d'inertie, ainsi que la courroie, ce qui contribue 

50 egalement k un mauvais positionnement du chariot. 
Pour cette raison, dans un mode de realisation 
preference), deux autres cellules C220 et C222, 
identiques k C221, sont placees de part et d'autre de 
la cellule C221. Celles-ci detectent egalement les 

55 trous de la reglette et au enieme trou recherche, 
decienchent un signal interprete par la logique de 
commande, comme un signal de ralentissement. 

La cellule C220 intervient dans le cas d'un 
deplacement en direction de la position initiale 

60 (magasin d'allmentation 1), tandis que la cellule 
C222 intervient dans le cas d'un deplacement de 
direction provenant de la position initiale. 

La cellule C221 transmet alors un signal d'arret 
complet Les precisions de positionnement obte- 

65 nues sont bfen meilleures et de Tordre de ± 0,5 mm. 
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Les emplacements selon I'axe Y sont commandes 
par un moteur M21, de preference un motoreduc- 
teur. L'arbre du moteur M21 est relie par une 
courroie a un galet de renvoi 4.8, lequel a I'aide d'une 
courroie 4.9 et d'une vis sans fin, engendre un 
mouvement lineaire de la pince 3. La Vitesse de 
deplacement lineaire de la pince 3 selon I'axe Y doit 
§tre choisie entre 50 et 100 mm/sec. pour permettre 
au lecteur magnetique 5 de pouvoir lire correcte- 
ment les donnees codees sur fa piste magnetique. 
La lecteure de telles donnees necessite en effet le 
defilement de cette piste au dessus d'une tete de 
lecture. 

Dans le mode de realisation de la presente 
invention, cette vitesse a ete choisie de I'ordre de 60 
mm/sec. 

Comme dans le cas du deplacement le long de 
I'axe X, deux interrupteurs a levier a roulette de fin 
de course SW 210 et SW 211 sont prevus aux deux 
extremites de ia course de la pince afin d'interrom- 
pre la commande du moteur M21 en cas de 
surcourse. lis correspondent respectivement a ta 
position en retrait de ta pince 3 et a la position 
avancee de la pince. On obtient ainsi une precision 
de positionnement de I'ordre du millimetre. 

Sur la figure 5a, on a re presente ta position de la 
pince en retrait. Comme indique precedemment, ta 
securite SW 210 permet d'interrompre ta commande 
du moteur en cas de surcourse dans ta position de 
retrait. Un autre capteur C 210, situe en saillie par 
rapport au chariot et monte sur celui-ci est prevu 
pour instruire la togique de commande sur ta 
position "retrait de la pince". Cette cellule C 210 est 
occultee par un drapeau monte sur la pince torsque 
celle-ci se positionne en retrait. La logique de 
commande est alors instruite de I'etape effectuee et 
peut executer la suivante. Cette etape sera done en 
general un deplacement le long de I'axe X pour 
rechercher un poste determine. 

On se refere maintenant aux figures 6, 7, 8 qui 
iltustrent differents modes de fonctionnement de ta 
pince. Sur ta figure 6, la pince 3 est representee en 
position avancee devant le magasin d'alimentation 1. 
Dans ce cas, la pince est prete a extraire une carte. 
Un interrupteur SW 212 est place a ('entree de 
chaque magasin pour interrornpre ia commande du 
moteur M21. Dans le cas d'une operation d'extrac- 
tion, ainsi d'ailleurs que dans le cas d'une operation 
de rangement d'une carte, it n'est en effet pas 
necessaire que la pince se deplace jusqu'a i'extre- 
mite de sa course normale. Les magasins sont en 
effet places en legere avancee par rapport aux 
lecteurs-encodeurs d'une part ; les cartes sont 
d'autre part prises en compte par les dispositifs de 
separation (ou de rangement), ce qui ne necessite 
pas un tel avancement de la pince. Linterrupteur SW 
212 assure done cette tache. 

Sur la figure 7, la pince est representee en 
position avancee devant le magasin de reception 6 
des cartes valides. Comme pour le magasin d'ali- 
mentation 1, un interrupteur SW 214, de type 
microinterrupteur a levier a routette interrompt la 
commande du moteur M21 d'avancee de la pince 
afin que la pince se positionne correctement devant 
le dlspositrf de rangement 9. II en est de meme du 


magasin de rebut 7, muni d'un microinterrupteur SW 
213. 

Les magasins de sortie sont egalement repre- 
sents sur cette figure. II s'agit du magasin de 

5 rebut 7 pour cartes defectueuses et du magasin de 
reception 6 pour cartes personnalisees, ainsi que de 
leurs dispositifs de rangement associes 9 et 8. 

Le magasin de reception 6 est en fait identique au 
magasin d'alimentation 1, precedemment decrit a la 

10 figure 4. II s'agit done la encore d'une cassette 
amovible, de dimension standard 90 X 90 X 300mm, 
pouvant contenir environ 200 cartes embossees. 

II n'est par centre pas prevu de capteur de 
magasin de reception vide, cette hypothese ne 

15 devant entrainer aucune consequence dans le 
deroulement des operations. II n'a pas non plus ete 
prevu d'interrupteur (ou de capteur), de magasin de 
reception plein. La cassette de reception 6 doit en 
effet 6tre entevee et remplacee par une cassette 

20 vide, chaque fois qu'une cassette d'entree est 
changee. 

Bien que cela ne soit pas indispensable, on peut 
prevoir un interrupteur SW $0, interrompant ('auto- 
mate pendant la remplacement d'une cassette de 
25 reception (au moins). 

It lui est associe un dispositif de rangement 9 
identique au dispositif de separation de ta figure 4. 
Au fieu d'extraire les cartes, ce dispositif les empile 
verticalement dans le magasin de reception 6. Un 
30 capteur C40 commande le moteur M40 du dispositif 
de rangement 9 tant que la carte est presente devant 
le capteur C40. Contrairement au capteur C11 de la 
figure 4, le capteur C40 est place sur le bord externe 
du magasin de rdception 6, afin que, torsque le 
35 capteur C40 ne "voit" plus la carte, celle ci soit deja 
correctement empilee dans te magasin 6. Un court 
temps de latence peut etre prevu pour que le moteur 
M40 ne s'arrete que torsque la carte a empiler est 
correctement introduite dans le magasin de recep- 
40 tion 6. 

Le magasin de rebut 7 propre a contenir les cartes 
defectueuses est de nature identique aux deux 
autres magasins 1 et 6 deja decrits, mais a des 
dimensions reduites, typiquement 75 X 90 X 90 mm 
45 car it n'est pas susceptible de contenir un grand 
nombre de cartes, en moyenne au plus 30 cartes. Le 
magasin de rebut 7 est egalement muni d'un 
interrupteur SW30 place au fond du magasin 7 
indiquant un etat de magasin de rebut plein. II lui est 
50 associe un dispositif de rangement 8 identique a 
ceux precedemment decrits. Pour des raisons de 
commodite, le moteur M30 se trouve cependant sur 
le cdte interne de 1' automate. Un capteur C30 
commande ce moteur M30. 
55 Les magasins 6 et 7 sont legerement inclines dans 
des directions opposdes sur I'axe magasins-lec- 
teurs-encodeurs. Une telle tnclinaison favorise en 
effet une meilleure prehension de la carte par les 
dispositifs de rangement 8,9 ainsi qu'une introduc- 
60 tion plus aisee dans les magasins 6,7. 

Sur la figure 8, la pince 3 est en position avancee 
devant Tun des lecteurs-encodeurs. Dans ce cas, le 
pince se depla cant a une vitesse uniforme s'est 
deplacee jusqu'a la fin de sa course en introduisant 
65 la carte bancaire C dans le lecteur-encodeur 5.3. Ce 
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dernier petit ainsi lire les donnees codees sur ia 
piste magnetique. Afln que la logique de commande 
L soit instruite de la position avancee de la pince 3 
devant l'un des iecteurs-encodeurs et qu'elle com- 
mande alors rinterruption du moteur M21 lorsque la 
pince 3 a atteint la position desiree, il est prevu un 
capteur C211, place au dessous de la pince 3. La 
cellule C211, du type capteur a transmission, est 
occultfce par un drapeau 53, dispose en regard du 
lecteur-encodeur correspondant. L'interrupteur de 
surcourse SW21 1 deja cite, assure I'arret du moteur 
M21 en cas de mauvais fonctionnement de la cellule 
C211. 

Sur la meme figure, on a represents les Iecteurs- 
encodeurs 5.1 a 5.5. Dans le mode de realisation 
preferential de I'invention, les cartes bancaires sont 
en effet des cartes mixtes, comportant a la fois une 
piste magnetique et un micro-circuit. Les iecteurs- 
encodeurs doivent done Stre a meme de lire les 
informations provenant de la piste magnetique, de 
les transmettre aux disques de I'unite de commande 
U ou sont memorisees toutes ies autres informa- 
tions dependantes et de les encoder sur le micro- 
circuit. 

Compte tenu des donnees pratiques et economi- 
ques actuelles. le nombre de Iecteurs-encodeurs a 
ete limite a cinq. Ces iecteurs-encodeurs sont 
ranges run a la suite de I'autre, a intervalle de 45 mm. 

Le lecteur-encodeur mixte 5 comprend done 
d'une part un lecteur manuel du commerce pour ia 
lecture de la piste IS02. D'autre part, et sur I'arriere, 
dans le prolongement de cetui-ci est place un 
conecteur de carte a memoire du type Bull CP8, par 
exempie. 

La carte saisie par la pince est done d'abord 
inseree dans ie lecteur magnetique a la Vitesse de 60 
mm/s. Lorsque la carte atteint I'arriere du lecteur 
mixte, elle a ete lue par le lecteur magnetique et elle 
se trouve en position correcte pour I'operation de 
personnalisation. Elle est alors lachee par la pince 
qui se retire. 

La position correcte de la carte dans un lecteur- 
encodeur mixte est indiquee par un contact (R50, 

R60 R90) situee a I'arriere du lecteur-encodeur 

mixte. C'est ce signal qui d'une part provoque le 
lacher de la pince 3 et le retrait de la pince 3, d'autre 
part declenche I'operation de person nalisation. 

Afln d'absorber les defauts de positionnement au 
niveau des Iecteurs-encodeurs, ces derniers sont 
munis a leur entree d'un disposrtif de guidage a 
levres evasees (par exempie 56 pour 5.1 ). Tout autre 
disposrtif propre a conduire adequatement les 
cartes a I'lnterieur des Iecteurs-encodeurs mixtes 
peut dtre utilise. 

II est egalement prevu un dispositif de guidage 
place au dessus du lecteur magnetique afin que 
('Insertion de la carte a I'lnterieur du lecteur se fasse 
correctement. La carte C est acheminee jusqu'au 
fond du lecteur-encodeur par la pince 3 elle-mdme. 
On peut egalement prevoir des petits rouleaux de 
transport qui introduiraient la carte et Pextrairaient 
en permettant a la pince 3 de rester positlonnee en 
regard du lecteur-encodeur. 

L'unite de commande U qui gere les operations de 
personnalisation est dans un mode de realisation, un 


micro ordlnateur, du type compatible IBM-PC, a 256 
kilooctets de RAM et comportant deux lecteurs de 
disquettes 5" 1/4. Celui-ci envoie un signal indiquant 
une operation de personnalisation a la logique de 
5 commande L de l*automate,.tant que cette operation 
est en cours. A la fin de cette operation, le 
micro-ordinateur envoie alors un signal de fin a la 
logique de commande L qui ie memorise. Les 

signaux de fin sont notes MCR50 90. La figure 9 

10 illustre schematiquement comment les differents 
ensembles de I'appareil sont relies a la logique de 
commande I'automate, qui en gere toutes les 
operations ainsi que ses relations avec la commande 
des locteurs-encodeurs U. 
15 Tres generaiement, on peut distinguer les entrees 
et les sorties. 

Les entrees sont les signaux envoyes par les 
differents capteurs et interrupteurs ainsi que ies 
signaux emis par la commande des lecteurs-enco- 
20 deurs U. 

On remarque sur ce schema que les operations 
de personnalisation eite-memes sont independantes 
de la logique de commande L mais sont gerees par 
la commande des Iecteurs-encodeurs U. 
25 Le capteur C10 envoie un signal de magasin vide 
a la logique L Conjointement avec le capteur C11, il 
permet I'affichage du signal "magasin d'alimentation 
vide" et entraine I'arrdt du moteur M10. Ces 
capteurs C1 1 , C30 et C40 regissent Pextraction ou le 
30 chargement d'une carte. Us ont respectivement une 
action sur les moteurs M10, M30 et M40 et peuvent 
- declencher un signal "defaut de separation" ou 
"defaut de rangement". lis actionnent egalement le 
moteur M20 (ouverture ou fermeture de la pince 3). 
35 L'interrupteur SW30 permet I'affichage du signal 
"magasin de rebut plein" et peut provoquer l'arr§t 
d'un ou de plusieurs moteurs, voire de tous (arrSt de 
I'automate par crainte d'endommager les cartes). 
Quant a l'interrupteur SW60, il indique qu'un 
40 remplacement de cassette de reception est en 
cours, ce qui, dans un mode de realisation preferen- 
tiel, provoque I'arrSt de tous les moteurs. 

Les capteurs C220, C221 et C222 permettent de 
positionner le chariot 4.1 et ont une action sur le 
45 moteur M22. Les capteurs C211 et C210 instruisent 
la logique L sur la position de la pince 3 sur I'axe Y, 
ce qui lui permet d'effectuer I'etape suivante. 
(actionnement du moteur M20 dans le cas du 
capteur C211, actionnement du moteur M22 dans le 
50 cas du capteur C210). 

Les interrupteurs SW200 et SW201 sont des 
interrupteurs actionnant I'ouverture et la fermeture 
de la pince 3 (action sur ie moteur M20). Quant aux 
interrupteurs SW 210 et SW 211, SW220 et SW221, 
55 ils ont une action respectivement sur les moteurs 
M21 ou M22 en cas de surcourse de deplacement. 

Enfin ies contacts R50 R90 (contacts de relais 

reed) ont une action sur la commande de Iecteurs- 
encodeurs U. puisqu'ils initialised I'operatlon de 
60 personnalisationT Le micro-ordinateur U qui com- 
mande les Iecteurs-encodeurs 5 envoie un signal 
"operation en cours" ou "fin d'operation" a la logique 
de commande L qui le memorise. 
Ces differentes fonctions propres a chaque 
65 capteur ou chaque interrupted sont reprises dans le 
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tableau de fa figure 10. 

Ce tableau presente quatre colonnes indiquant 
pour chaque poste op6rationnel (c'est a dire chaque 
sous-ensemble relatif k une operation), le moteur 
actionne et les capteurs ou interrupteurs comman- 
dant ce moteur. La derniere colonne traduit alors en 
termes de fonctions Taction concerns. En repre- 
nant par exemple le d6roulement. logique d'une 
operation complete de personnalisation, le moteur 
M10 est commande par les capteurs C10 et C11, 
C10 indiquant un magasin d'aiimentation vide tandis 
que C11. s'il est d6clench6, n'envoie aucun signal a 
M20 pour que la pince s'ouvre. 

C'est bien sur le moteur M20 qui commande la 
pince. Les interrupteurs SW201 et SW200 d6termi- 
nent retat de la pince (pince ouverte ou fermee). 

Le reste du tableau reprend done sous une autre 
forme la figure 9 precSdement d6crite. 

La figure 11 illustre un diagramme sequentiel des 
operations de personnalisation relatives a une carte. 
La carte a personnaliser doit d'abord etre avancee 
par le depileur. Deux cas se presentent alors : 

- la carte n'est pas presente, ce qui implique, ou 
bien, que le magasin d'aiimentation 1 est vide, ou 
bien, que le syst6me de separation des cartes 2 
presente une anomalie. Dans les deux cas, un signal 
d'alarme est emis ; 

- la carte est presente sous le depileur 2. 

Dans le dernier cas, elle est saisie par la pince 3 et 
transferee jusqu'au lecteur-encodeur 5. Cette ope- 
ration dure en moyenne 2,5 s. La carte est alors 
introduite dans le lecteur-encodeur 5, pour etre lue 
par le lecteur magnetique, operation qui dure 1,5 s. 
Une fois terminee ('identification a I'aide de la piste 
magnetique, celle-ci est personnalisee. Le temps de 
personnalisation des micro-circuits est dans I'etat 
de la technique actuelle de I'ordre de 30 s a 40 s pour 
Implication bancatre visee. 

A la fin de I'operation de personnalisation, la carte 
est reprise par la pince 3 et transferee, selon qu'elle 
est defectueuse ou non, dans Tun des magasins de 
sortie 6 ou 7. Cette operation dure environ 3 s. Ainsi, 
I'operation complete depuis la position initiale de la 
carte dans le magasin d'aiimentation 1 jusqu'a la 
position finale dans Tun des magasins de sortie 6 ou 
7, dure 9,5 s. en moyenne a I'exclusion de i'operation 
de personnalisation. II est done possible de gerer 4 
k 5 lecteurs-encodeurs mixtes 5 avec le meme 
automate, lorsque le temps de personnalisation dure 
entre 30 et 40 s. 

II serait possible , bien sur, de gerer d'avantage de 
lec teurs-encodeurs mais les couts encourus alors 
ne se justrfient pas car la repartition temporelle est 
optimisee pour 4 ou 5 lecteurs-encodeurs. Au dela, 
le degre d'optimisation decrott. 

Sur la figure 12, on a represents le diagramme de 
gestion des operations de personnalisation pour 
tous les lecteurs-encodeurs. Le diagramme admet 
comme hypotheses : 

- qu'en regime 6tabli, un dechargement de carte est 
suivi aussftdt d'un chargement d'une nouvelle carte ; 

- que, si I'operation de personnalisation pour un 
lecteur-encodeur n'est pas terminee, le lecteur-en- 
codeur suivant immediatement est pris en conside- 
ration ; 


- que les operations de personnalisation sur les 
differents lecteurs-encodeurs se font sequentielle- 
ment (lecteur-encodeur 5.1 a 5.5, puis de nouveau 
lecteur-encodeur 5.1) ; 

5 - que les cartes dans le magasin de reception 6 des 
cartes vaiides doivent §tre dispos6es dans la m§me 
ordre que celui dans le magasin d'aiimentation 1 . 

Ces hypotheses permettent d'etablir un algo- 
rithme simple et efficace. D'autres hypotheses 

10 peuvent etre envisagees sans que cela modifie la 
portee de cette invention. On pourrait par exemple 
consid6rer que si rop6ration de personnalisation 
d'un lecteur-encodeur A n'est pas terminee, i'auto- 
mate passe au suivant B et retourne ensuite en A 

75 pour s'assurer que l'op6ration est termin6e. Ensuite, 
if passerait au lecteur-encodeur C, suivant le 
lecteur-encodeur B. 

Les rectangles de la figure 12 indiquent fa position 
de la pince 3. Les operations ouverture/fermeture de 

20 la pince et de depfacement ont 6te sous-entendues. 
La pince est done d'abord en position initiale, 
devant le magasin d'aiimentation 1. A I'instant t - 4 
s, elle a introduit la carte dans le lecteur-encodeur 
5.1. 

25 Elle revient alors au magasin d'aiimentation et 
charge de nouveau une carte dans le lecteur-enco- 
deur 5.2. Ainsi de suite jusqu'a ce que la pince ait 
charge le tecteur 5.5. II s'est alors 6coul6 25 s. 
La pince peut alors etre programmee pour 

30 attendre quelques secondes de maniere a ce que 30 
s. soient 6coul6es, correspondant au temps de 
personnalisation de la carte du lecteur-encodeur 5.1 . 

La logique de commande L examine alors si 
('operation de personnalisation est termin6e. Dans 

35 ce cas, eile examine si la carte est valide. Ces deux 
informations personnalisation termin6e-vaiidit6 sont 
envoyees conjointement par la commande des 
lecteurs U a la logique de commande L a la fin de 
chaque operation de personnalisation. Selon la 

40 validite de la carte, la pince qui s'est deplacee vers le 
lecteur-encodeur 5.1, deoharge la carte dans I'un 
des magasins designes. 

Elle retourne alors aussitfit au magasin d'aiimen- 
tation 1 et charge le lecteur-encodeur 5.1 qui etait 

45 vide. Elle va ensuite au lecteur-encodeur 5.2 et 
procede comme pr6cedemment d6crit 

Dans le cas ou une operation de personnalisation 
ne serait pas termin6e, la pince, programmee par la 
logique de commande L, marque un temps de pause 

50 et attend que I'operation du lecteur-encodeur en jeu 
soit terminee. 

L'automate proc6de ainsi jusqu'au cinquieme 
lecteur-encodeur et recommence le cycle a partlr du 
premier lecteur-encodeur. 

55 Si les temps de personnafisation sont connus et 
constants, un ajustement precis de la sequence 
permet d'6viter la branche "operation de personnali- 
sation non terminee" et evite que la pince soit oisive 
pendant quelques secondes. 

60 Au sein des cinq premieres etapes de ralgorithme 
de la figure 12 (phase de chargement des lecteurs- 
encodeurs), on peut inserer un test determinant si le 
premier lecteur-encodeur charge a d6jA termin6 
('operation de personnalisation. Si oui, le charge- 

65 ment initial des lecteurs-encodeurs s'interrompt et 
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ne peut done int6resser que 3 ou 4 lecteurs-enco- 
deurs, au lieu des 5 iecteurs d'abord prevus. Le 
reste de I'algorithme reste inchange et se poursuit 
sur ces seuls lecteurs-encodeurs. 

Bien entendu, la presents invention n'est pas 5 
limttee aux modes de realisation decrits. Bien qu'il 
soit avantageux de n'utiliser que quatre ou cinq 
lecteurs-encodeurs, on peut bien entendu utiliser un 
plus grand nombre de lecteurs-encodeurs en fonc- 
tion de la solution de la technique actuelle. 10 

Comme deja indtque, la personnalisation des 
cartes peut se faire a la suite d'une lecture optique 
des caracteres estampes sur la carte, par exemple 
a I'aide d'un lecteur OCR. De tels Iecteurs peuvent 
etre places au niveau de chaque unite de personnaii- 15 
sation, ou bien un seul lecteur est mis en commun 
en sortie du magasin d'alimentation. 

Pius generalement, les donnees a personnaliser 
peuvent dtre acquises par tout autre dispositif de 
lecture des donnees presentes sur la carte, par 20 
exemple par lecture laser descriptions a microper- 
forations. 

La preserrte invention n'est pas non plus limitee 
aux moyens prevus pour emmagasiner, separer, 
ranger ou transporter les cartes. Ceux-cl peuvent, 25 
en effet, etre concus differemment, tout en gardant 
les fonctions ci-dessus exposees. 

II en est de m§me des hypotheses determinant 
i'algorithme d'optimisation de ('automate. D'autres 
contraintes peuvent etre envisagees, qui modifient 30 
alors sensiblement I'algorithme de programmation. 

Seion une autre variante, les informations de base 
sont recues par teiechargement et toutes les 
operations de personnalisation deia carte sont 
effectuees dans I'appareil, a savoir I'embossage, 35 
i'encodage magnetique et !e chargement du micro- 
circuit. 

Par ailleurs, certaines cartes portent le micro-cir- 
cuit non pas dans un coin, mats pres du milieu d'une 
des largeurs de la carte. On pourra bien entendu 40 
adapter en consequence les lecteurs-encodeurs 
ainsi que la position de prehension d'une carte par ia 
pince. 

Enfin, d'autres capteurs ou interrupteurs peuvent 
s'averer necessaires, sinon indispensables, pour 45 
assurer un meilleur fonctionnement de {'automate et 
une plus grande s6curit6. 

Le teiechargement du programme de I'automate 
est egaiement concevable, sans que cela modifie la 
portee de ('invention ci-dessus decrite. 50 


Revendications 

55 

1. Appareil de personnalisation de cartes, du 
type comprenant au moins un dispositif de 
traitement desdites cartes, et un automate de 
manipulation, caracterise en ce que le dispositif 
de traitement comprend plusieurs unites de 60 
personnalisation (5) associees a une unite de 
commande (U) propre a gerer les operations de 
personnalisation ; et en ce que I'automate de 
manipulation comprend au moins : 
- un magasin d'alimentation (1) propre a loger 65 


les cartes a personnaliser, 

- un magasin de reception (6) propre a loger les 
cartes correctement personnalisees, 

- un magasin de rebut (7) propre a loger ies 
cartes incorrectement personnalisees ou de- 
fectueuses, 

- des moyens de prehension des cartes (3), 
montes sur un dispositif de deplacement (4) 
bidirectionnel desdites moyens, propres a : 

. extraire une carte du magasin d'alimentation 
(1), 

. transferer la carte au niveau d'une unite de 

personnalisation (5), 

. I'introduire dans ladite unite (5), 

. la reprendre de ladite unite (5), 

. la transferer au niveau du magasin de 

reception, (6), ou du magasin de rebut (7) si eile 

est defectueuse, 

. la decharger dans le magasin de reception (6), 
ou dans le magasin de rebut (7) si eile est 
defectueuse, 

- une togique de commande (L), reliee a I'unite 
de commande (U) pour gerer les operations de 
personnalisations, aptes a actionner lesdits 
moyens de prehension (3) et le dispositif de 
deplacement (4) de maniere a intercaier pen- 
dant une opera tion de personnalisation dans 
une unite de personnalisation (5), une ou 
plusieurs operations d'extraction, de transfert 
ou de dechargement d'une carte relatives a une 
ou plusieurs autres unites de personnalisation 
disponibles (5). 

2. Appareil de personnalisation de cartes 
selon la revendication 1 , caracterise en ce que 
I'automate comprend en outre : 

- un dispositif separateur de cartes (2) associe 
au magasin d'alimentation (1), propre a extraire 
en partie une carte dudit magasin (1) ; 

- des dispositif s de rangement des cartes (9, 8), 
respectivement associes au magasin de recep- 
tion (6) et au magasin de rebut (7), propres a 
ranger une carte dans I'un desdits magasins (6, 
7). 

3. Appareil de personnalisation de cartes 
selon l'une des revendications 1 ou 2, caracte- 
rise en ce que les cartes sont des cartes 
comprenant au moins une piste magnetique 
codee et un micro-circuit non code, ('operation 
de personnalisation consistant au codage du 
micro-circuit a I'aide des donnees presentes 
sur la carte et/ou des Informations emmagasi- 
nees dans ('unite de commande (U). 

4. Appareil de personnalisation de cartes 
selon la revendication 3, caracterise en ce que 
les unites de personnalisation (5) sont des 
lecteurs-encodeurs mixtes de cartes a piste 
magnetique et a micro-circuit, comprenant un 
connecteur de carte a memoire. 

5. Appareil de personnalisation de cartes 
selon l'une des revendications 1 a 4, caracte- 
rise en ce que les magasins d'alimentation (1) 
et de reception (6) se presentent sous la forme 
de cassettes interchangeables et amovtbles. 

6. Appareil de personnalisation de cartes 
selon Tune des revendications 1 a 5, caracte- 
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rise en ce qu'au moins un cap teur (C10) est 
associe au magasin d'afimentation (1) afin de 
detecter si celui-ci est vide. 

7. Appareii de personnalisation de cartes 
selon Tune des revendications 1 a 6, caracte- 
rise en ce qu'au moins un interrupteur d'etat 
(SW30) est associe au magasin de rebut (7) afin 
de detecter si celui-ci est plein. 

3. Appareii de personnalisation de cartes 
selon une des revendications 2 a 7, caracterise 
en ce que les dispositifs de separation (2) ou de 
rangement (6, 7) des cartes comprennent au 
moins un moteur preferablement reducteur 
(M10, M40, M30 respectivement) et une cour- 
roie de caoutchouc preferablement revenue 
d'une couche silicones. 

9. Appareii de personnalisation de cartes 
selon une des revendications 2 a 8, caracterise 
en ce que le dispositif de separation (2) 
comprend au moins un capteur (C11) afin de 
detecter si une carte est sortie du magasin 
d'alimentation (1) , la commande du moteur du 
dispositif de separation (M10) etant maintenue 
tant que ladite carte n'est pas detectee par ledit 
capteur (C11). 

10. Appareii de personnalisation de cartes 
selon la revendication 9, caracterise en ce que 
ledit capteur (G1 1) transmet a ia loglque de 
commande (L) un signal de defaut de separa- 
tion si la carte a extraire n'est pas detectee par 
le capteur (C1 1 ) au bout du temps normalement 
prevu pour Tope ration d'extraction, ce signal 
pouvant etre egalement interprets par la logi- 
que de commande (L) comme un signal de 
magasin d'alimentation vide si la logique de 
commande recoit simultanement un signal du 
capteur (C10) associe au magasin d'alimenta- 
tion (1). 

11. Appareii de personnalisation de cartes 
seion une des revendications 2 a 10, caracte- 
rise en ce que chaque dispositif de rangement 
(6) (respectivement (7)) comprend au moins un 
capteur (C40) (respectivement (C30)) afin de 
de teeter si une carte est presents a I'entree du 
magasin de reception (6) (respectivement du 
magasin de rebut (7)), la commande du moteur 
(M40) (respectivement (M30)) de chaque dis- 
positif de rangement (6) (respectivement (7)) 
etant maintenue tant que ladite carte est 
detectee par ledit capteur (C40) (respective- 
ment (C30)). 

12. Appareii de personnalisation de cartes 
selon une des revendications 1 a 11, caracte- 
rise en ce que les moyens de prehension des 
cartes comprennent une pince (3) commandee 
preferablement par un moteur reducteur (M20) 
associe a un excentrique. 

13. Appareii de personnalisation de cartes 
selon la revendication 12, caracterise en ce qu'il 
est associe a ladite pince (3) au moins deux 
interrupteurs (SW200, SW201) d'etat comman- 
dant respectivement les positions ouverte et 
fermee de la pince (3). . 

14. Appareii de personnalisation de cartes 
selon la revendication 12 ou 13, caracterise en 


ce que la pince (3) presents deux degres de 
liberte pour absorber les erreurs de positionne- 
ment au niveau des lecteurs (5) et qui sont 
rendus possibles par Taction d'un ressort (3.3) 
5 et de rondelles ftexibles disposes dans la 

mecanisme de la pince (3) . 

15. Appareii de personnalisation de cartes 
selon une des revendications 1 a 14, caracte- 
rise en ce que le dispositif comprend : 

10 - un moteur preferablement a courant continu 

(M22), permettant le deplacement des moyens 
de prehension (3) le long d'un premier axe (X) 
correspondent aux positions d'arret desdits 
moyens (3) devant un magasin (1,6, 7) ou une 

15 unite de personnalisation (5), 

- un moteur preferablement reducteur (M2i), 
permettant le deplacement des moyens de 
prehension (3) le long d'un second axe (Y) 
correspondent au transfert d'une carte entre 

20 les moyens de prehension (3) et une unite de 

personnalisation (5) ou un magasin (1, 6, 7). 

16. Appareii de personnalisation de cartes 
selon ia revendication 15, caracterise en ce que 
le dispositif de deplacement (4) muni d'au 

25 moins une cellule (C221) permettant la localisa- 

tion de i' unite de personnalisation (5) ou du 
magasin selectionne (1,6, 7) le long du premier 
axe de deplacement (X). 

17. Appareii de personnalisation de cartes 
30 selon ia revendication 1 6, caracterise en ce qu'il 

est associe a ladite cellule (C221) au moins - 
deux autres cellules (C220, C222), situees de 
part et d'autre de ladite cellule (C221), permet- 
tant le ralentissement du dispositif de deplace- 
35 ment (4) a I'approche d'une unite de personnali- 

sation (5) ou du magasin selectionne (1 , 6, 7) le 
long du premier axe de deplacement. 

18. Appareii de personnalisation de cartes 
selon une des revendications 15 a 17, caracte- 

40 rise en ce que le dispositif de deplacement (4) 

comprend au moins deux interrupteurs de 
securite (SW220, SW221) detectant une sur- 
course le long du premier axe (X), respective- 
ment prevus a la position initiate et a la position 

45 finale dudit dispositif sur cet axe (X) . 

19. Appareii de personnalisation de cartes 
selon une des revendications 15 a 18, caracte- 
rise en ce que le dispositif de deplacement (4) 
est muni d'au moins deux interrupteurs de 

50 securite detectant une fin de course (SW210, 

SW211) le long du second axe (Y), respective- 
ment pr6vus a la position de retrait et a la 
position avancee de la pince (3) le long de cet 
axe (Y). 

55 20. Appareii de personnalisation de cartes 

selon une des revendications 15 a 19, caracte- 
rise en ce qu'il est associe au dispositif de 
deplacement (4) au moins un capteur (C210) 
pour detecter la position de retrait des moyens 

60 de prehension (3) le long du second axe (Y), 

tandis que les moyens de prehension (3) sont 
munis d'un autre capteur (C211) qui, occults 
par un drapeau dispose a I'entree de chaque 
unite de personnalisation (5), indique ia position 

65 d'avancement des moyens de prehension (3) 
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devant lesdites unites de personnaiisation (5). 

21. Appareil de personnaiisation de cartes 
selon une des revendications 15 A 20, caracte- 
ris6 en ce qu'il est associe au dispositif de 
d6piacement (4) au moins un interrupted, 5 
(SW212. SW213. SW214), place 4 I'entree de 
chaque magasin, (1, 6, 7) permettant de 
posltionner la pince (3) devant le magasin 
correspondant (1 , 6, 7). 

22. Appareil de personnaiisation de cartes 10 
selon une des revendications 1 4 21, caracte- 

rfsi en ce que les unites de personnaiisation (5) 
comprennent chacune un assemblage de gui- 
dage propre k permettre ('introduction correcte 
d'une carte dans ladite unite (5) et de compen- - 15 
series hearts de positionnement. 

23. Appareil de personnaiisation de cartes 
selon une des revendications 1 4 22, caracte- 
ris6 en ce que chaque unite de personnaiisation 

(5) comprend un contact (R50, R60, R70 t R80, 20 
R90), indiquant ('Introduction et le positionne- 
ment correct d'une carte dans ladite unite (5) et 
transmettant un signai k I'unite de commande 
(U) des unites de personnaiisation (5) initiaii- 
sant ('operation de personnaiisation. 25 

24. Appareil de personnaiisation de cartes 
selon une des revendications 1 4 23, caract6- 
ris6 en ce que I'unite de commande (U) des 
unites de personnaiisation envoie une serie de 
signaux & (a logique de commande (L) indiquant 30 

- I'6tat de disponibilite des unites de personnaii- 
sation (5), 

- !'6tat d'acftevement de Toperation de person- 
naiisation en cours dans les unites de person- 35 
nalisation enfonctionnement (5) t 

- I'6tat de fin d'operation de personnaiisation de 
la carte en traitement dans i'unite de personna- 
iisation (5), 

- le tesultat de l'op6ration de personnaiisation 40 
pour ladite carte>. 
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